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Bodenbe arbe i tungs ge rat 



Die Erfindung betrifft ein sich selbst steuerndes Bodenbear- 
beitungsgerat, welches aus einem Antriebsaggregat, einem Ge- 
ratetrager, dem eigentlichen Bearbeitungsgerat sowie einem 
Fahrwerk und einer Steuerung besteht, 

Es ist bekannt, ein Bodenbearbeitungsgerat derart zu steuem, 
dafi es die zu bearbeitende Flache selbsttatig abfahrt, Hierzu 
werden im Boden verlegte Leiteinrichtungen vorgesehen, welche 
von dem Gerat abgefahren werden. Ein solches Verfahren ist um- 
standlich und auch nicht fur alle Anwendungszwecke geeignet. 
Die Aufgabe vorliegender Erfindung besteht darin, ein Gerat zu 
schaffen, das unabhangig von im Boden verlegten Leiteinrich- 
tungen selbsttatig die zu bearbeitende Flache abfahrt. 

Zur Losung dieser Aufgabe. wird eine Fahrwerksteuerung vorge- 
schlagen, die aus einer vorgegebenen und/oder einer lernfahigen 
Programmsteuerung mit festen Unterprogrammen fUr standig wie- 
derkehrende Bewegungsablaufe besteht . Auch eine stochastisch 
entscheidende Hindernis-Umgehungs-Steuerung, wobei die Steue- 
rungs-Logik durch Annaherungs-Sensoren Umgebungs -Informationen 
aufnimmt, vervollstandigen die Einsatzfahigkeit. 

Die vorgegebene Weg-Programmsteuerung kann vorzugsweise ein Be- 
wegungsmuster aufweisen, das die ganze Flache streifenweise, 

7.weckmaSiffer ist es 
Jedoch im wi-ccex wieaeniuj.On & oi J . & *, " - - 

jedoch, einen Programmspeicher vorzusehen, der ein einmal abge- 
fahrenes Bewegungsprogramm reproduzierbar speichert. Dies kann 
uber eine Zeit- und/oder zahlschaltung auf einem Magnetband ge- 
schehen. Hindernisse kSnnen durch eine stochastische Entschei- 
dung Uber die Fortsetzung der Bewegung getroffen werden, wobei 
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Uber Annaherungs-Sensoren eine sensierte Bewegungsf reiheit 
berticksichtigt wird„ Ein vorgegebenes Grundprogramm kann fiir 
imraer wiederkehrende Bewegungsf olgen unter Benutzung fester 
Unter programme ablauf en . 

Ausflihrungsbeispiele mit weiteren Merkmalen der Erfindung sind 
in der Zeichnung dargestellto Es zeigen 

Fig. 1 ein Bodenbearbeitungsgerat in Seitenansicht und 

Fig # 2 ein derartiges Gerat in Draufsic;:t, 

Figo 3 die Fahrwerksanordnung, 

Fig. 4 die Sensoranordnung, 

Fig. 5 einen programmierten und 

Fig. 6 einen stochastischen Bewegungsablauf , 

Fig. 7 a bis 7 c verschiedene Standard-Jnterprogramme. 

Das Antriebs&ggregat 1 fiir ein auswecnselbares Arbeitsgerat 

2 (z. B. Staubsauger oder Rasenmaher) ist auf dem Geratetrager 

3 montiert, der mit dem Fahrwerk 4 ausgestattet ist. 

Das Fahrwerk 4 (Fig. 3) ist ein Dre i punk t -Fahrwerk und besteht 
aus den beiden starr gelagerten ungetriebenen Radern 5 > deren 
Starr-Achsen 6 geringftigig gegeneinander geschrankt sind und 
auf einem Drehschemel 7 angeordneten angetriebenen Rad 8 . 
Front -Sens oren 9 und Seiten-Sensoren 10 erfassen Hindernisse 
und geben entsprechende Steuerimpulse an die Antriebssteuerung 
weiter. ZweckmaBig sind an den Gerateecken zwei zueinander an- 
nahernd senkrecht stehende unabhangige Abstands-Sensoren 11 
vorhanden. Das Anordnungsprinzip der Sensoren zeigt Fig. 4 * 

In Fig. 5 ist ein programmierter Bewegungsablauf prinzipiell 
dargestellt* Vom Startpunkt 12 aus bis zum Endpunkt 13 ist 
eine streifenf ormige Bahn 14 innerhalb der Raumwande 15 
festgelegt, welche die Mi5bel 16 berticksichtigt. Die Fig. 6 
zeigt dagegen einen stochastischen Bewegungsablauf ftir einen 
anderen Raum, der mit der Braun'schen Bewegung der MolekUle 
vergleichbar ist. 
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Verschiedene Standard-Unterprogramme sollen die Fig. 7 a, b und 
c darstellen. Ein Bahnwechsel rechts 1st in Fig. a schematic 
siert dargestellt. Er besteht aus folgenden Schrittenr 

I. Stop 

2 C 90 0 rechts drehen 

3. Bahnversatz 

4. 90 0 links drehen 

5. Ruckfahrt 

Fig. 7 b zeigt einen behinderten Bahnwechsel links. Die Ein- 
zelschritte sind folgende: 

1. Stop 

2. 90 0 links drehen 

3. Hindernis stop 

4 # Drehen auf Ausgangslage 
5. 90 0 rechts drehen 
60 bis Hindernis stop 
7* zuriick um Bahnbreite 
80 90 0 links drehen 
9. Ruckfahrt 

Die Umgehung eines Hindernisses IT rechts zeigt Pig* 7 c: 
1 # Stop 

2. 90 0 rechts drehen 

3. zuriick bis s 1 
zuriick um Bahnbreite 

5. 90 0 links drehen 

6. bis s 2 

7* 90 0 rechts drehen 

8 # vor um Versatz 

9 # zuriick um Versatz und Bahn 
10 «, 90 0 links drehen 
11 0 bis s 3 

12 • 90 0 rechts drehen 

13. vor um Versatz 

14 o 90 0 links, drehen c 
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Ein auf diese Weise gesteuertes Bodenbearbeitungsgerat laflt 
sich vielseitig einsetzen, ohne dafl die zu bearbeitende 
Flache besonders vorbereitet werden muG 0 
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Patentanspruche 



Bodenbearbeitungsgerat, sich selbst steuernd, bestehend aus 
einem Antriebsaggregat, Geratetrager, Bearbeitungsgerat„. 
Fahrwerk und einer Steuerung, dadurch gekennzei chnet, daB 
die Fahrwerksteuerung, welche die selbsttatige Bearbeitung 
einer vorgegebenen Flache sicherstellfc, aus einer vorgegebe- 
nen und/oder einer lernfahigen Programmsteuerung mit festen 
Unterprogrammen fur standig wiederkehrende Bewegungsablaufe 
und/oder einer stochastisch entscheidenden Hindernis~Umge~ 
hungs-steuerung besteht, wobei die Steuerungs-Logik durch 
Annanerungs-Sensoren Umgebungs-Inf ormationen aufnimmto 

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 1, gekennzeiohnet durch 
eine vorgegebene Weg-Programmsteuerung mit einem regelmaQig 
die ganze Flache streifenweise , jedoch im Mittel wiederho- 
lungs f re i, iiberdeckenden Eawegungsmus'cer 0 

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 1, gekennzeiohnet durch 
einen Programmspeicher, der ein der jeweiligen unverander- 
lichen Raumform angepafites einmal abgefahrenes Bewegungspro- 
gramm reproduzierbar speichert. 

Bodenbearbeitungsgerat nach den Anspruchen 1 und 3, dadurch 
gekennzeiohnet, daG das Bewegungs programs ausgehend von 
einem Bezugspunkt und einer Anf angsstellung, uber eine Zeit- 
und/oder Zahls chaltung auf einem Magnetband registriert wird. 

, Bodenbearbeitungsgerat nach den Anspruchen 1 bis 4, dadurch 
gekennzeiohnet, daS bei Auftreten eines Hindemisses eine 
stochastische Entscheidung uber die Fortsetzung der Beuegung 
getroffen und dabei die sensierte Bewegungsfreiheit beriiek- 
sichtigt wird. 



409818/0093 



•.,o/6 



4 



2 ? F i 



6 ft Bodenbearbei tungsgerat nacr; den Ansprticr.en 1 bis 5, da~ 
durch gekennzeichnet, da(3 ein vorgegebenes Grundprogramm 
durch ein Lernprogramm systematisch erganzt wird, unter 
3enutzung fester Unterprogramme ablauft und durch auftre- 
tende, sensierte, feste Hindernisse stocnastiscn abgewan- 
delt wird. 



7* Programms'teuerung fur ein Bodenbearbei tungsgerat nacia den 
Ansprtichen 1 bis 6, dadurcn gekennzeic:inet, daS die Verar- 
beitung der sensierten Umgebungs-Inf o .rmationen elektroniscr. 
Oder luft-fluidisc:: erfolgt, wcbei die Energie ftir letztere 
aus dem Kiinlluf tstrom des Antriebsrnotors abgezweigt wird 0 

8* Bodenbearbei tungsgerat nacn den Anspr\ichen 1 bis 7, dadurcn 
gekennzeichnet , daQ fur folgen-^ >-;wesungen eine einmal 
festgelegte Folge von Ausgangssignalen aus dem Programmgebe 
an das Steuerungswerk erge'^t: 



QO rechtsdre-;end 
90 ° linksdrehend 

reversieren 

linke Ecke 

rechte Ecke 

Ausrichten gegen Front Oder RUckwand 
Ausrichten gegen Seitenwand 
Umgehen eines begrenzten frontalen 
Hindernisses 



1 * Ordnung) 
1* Ordnung) 

1. Ordnung) 

2. Ordnung) 
2 # Ordnung) 
3» Ordnung) 
3o Ordnung) 



(4 # Ordnung) 



Bodenbearbei tungsgerat nach den Ansprtichen 1 bis 8, dadurcn 
gekennzeichnet, daQ als Annahe rungs -s ens oren (9, 10) an und 
fUr slch bekannte elektro-mechanische Schalter oder Luft- 
fluidische Elemente eingesetzt werden, wobei die Energie 
fUr letztere aus dem KUhlluf tstrom des Antriebsmotors abge- 
zweigt wird. 
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10. Bodenbearbeitungsgerat nach den Anspruchen 1 bis 9 S gekenn- 
zeichnet durch die Anordnung der Sensoren derart, dafi in den 
normalen Fortbewegungsricntungen Hindernisse iiber die gesamte 
Geratebreite erfafit werden und zwei an den Gerate-Ecken zu- 
einander annahernd senkrecht stenende unabhangige Abstands- 
Sensoren (11) vornanden sind. 

11. Bodenbearbeitungsgerat nach den Anspruchen 1 bis 9» gekenn- 
zeiclinet durch die Anordnung von Sensoren am angetriebenen 
Rad und am Drehschemel, damit sowohl zurlickgelegter- Weg als 
auch die Stellung des Drehschemels (7) zur Normalen durch 
eine Zahlschaltung ausgewertet werden kann„ 

12. Bodenbearbeitungsgerat nach den Anspruchen 1 bis 11, dadurch 
gekennzeichnet, dafi die fur den Betrieb der Arbeitsgerate . 
erforderliche Energie durch leicht lbsbare Kupplungen von 
den auf dem Geratetrager (3) befindlichen Energiequellen 
auf die Arbeitsgerate libertragen wirdo 

13. Bodenbearbeitungsgerat nach den Ansp-rUchen 1 bis 12, dadurch 
gekennzeichnet, daB das auf dem Geratetrager (3) befindliche 
Antriebsaggregat (1) aus Elektromotor und leicht auswechsel- 
barem elektrischen Akkumulator besteht. 

14. Bodenbearbeitungsgerat nach den Anspruchen 1 bis 12, dadurch 
gekennzeichnet, dafi das Antriebsaggregat (1) aus gasbetrie- 
benem Verbrennungsmotor und leicht auswechselbarem Gasbehal- 
ter besteht. 

15. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 14, dadurch. gekennzeich- 
net, dau aj.s xrexDgas n-ujjau. uucr iiiugoo „j — « 

16. Bodenbearbeitungsgerat nach den Anspruchen 1 bis 15, dadurch 
gekennzeichnet, dafi das Kuhlluf tgeblase fur den Antriebs- . 
motor gleichzeitig zur Erzeugung des zum Betrieb verschiede- 
ner Arbeitsgerate erforderlichen Saugluf tstromes' dient. 
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17. Bodenbearbeitungsgerat naoh den AnsprUchen 1 bis 16, dadurcn 
gekennzeichnet, daB ein an und fUr sich bekanntes Dreipunkt- 
Fahrwerk (4), bestehend aus zwei sich urn starre Achsen (6) 

- frei drenenden Radern (5) und einem leakbaren und angetrie- 
benen Rad (8), verwendet wird und, daB Je frei dreherides Rad 
eine unabhangig betatigbare Feststellbremse vorhanden 1st. 

18. Bodenbearbeitungsgerat nach den AnsprUchen 1 bis 17$ daduroh 
gekennzeichnet, daB die beiden Starr-Achsen (6) geringfligig 
gegeneinander geschrSnkt sind # 

19 # Bodenbearbeitungsgerat nach den AnsprUchen 1 bis 18, dadurch 
gekennzeichnet, dafl das angetriebene Rad (8) auf einem urn 
mindestens 360 0 schwenkbaren Drehschemel (7) angeordnet 1st, 
der wenigstens vier durch folgende Bedienungen gekennzeichne- 
te feste Vorzugs-4tfinkelstellungen einnehmen kann, 

1. Vorzugswinkelstellung = 0 0 Vorwartsf ahrt 

2. Vorzugswinke Is te living « 180 0 Rttckwartsf ahrt 

J>. Vorzugswinkelstellung - + arc tg a/b Drehung nach 

rechts um A 

4 # Vorzugswinkelstellung » - arc tg a/b Drehung nacn 

links Um B 

darUberhinaus aber in jeder abzShlbaren Zwischenstellung 
arretiert werden kann» 

20* Bodenbearbeitungsgerat nach den AnsprUchen 1 bis 19, dadurch 
gekennzeichnet, daB zur Ubertragung der Arbeitsenergie auf 
das angetriebene Rad in der ubertragungsleitung eine Rutsch- 
kupplung angeordnet 1st, die auf ein ubertragungsmoment von 
ca. 2,5 eingestellt ist und im Falle des Durchrutschens 
ein in der Steuerungslogik auswertbares Signal liefert. 

21 o Bodenbearbeitungsgerat nach den AnsprUchen 1 bis 20, dadurch 
gekennzeichnet, daB an den Geratetrager (3) wahlweise an sich 
bekannte Arbeitsgerate (2) angesetzt werden k8nnen. 
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